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© Etabli mobile a moyens de manoeuvre exclusivement mecaniques. 

© L'invention concerne un etabli mobile a moyens de 
manoeuvre exclusivement mecaniques. L'etabli comporte 
une structure (2) rigide et indeformable des moyens (3) esca- 
motables solidaires de la structure (2) permettant le deplace- 
ment horizontalement et le soutien stable de l'etabli pendant 
son deplacement, et des moyens (4) de manoeuvre des 
moyens (3) escamotabies de leur position inactive ou tls sont 
escamotes et ou l'etabli (1) respose de facon stable et inamo- 
vible sur ses pieds a leur position active ou Hs sont totalement 
deptoyes et autorisent le deplacement de I'etablie et recipro- 
quement, dans lequel les moyens (4) de manoeuvre sont 
exclusivement mecaniques et constitues de bras de levier, 
bielle et/ou autres mecanismes dont la fonction est de trans- 
former un effort relatrvement faible de I'utilisateur en un effort 
susceptible d'actionner les moyens escamotabies. 

Un tel etabli peut etre deplace a volonte et presente les 
qualites d'un veritable etabli fixe. 
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ETABLl MOBILE A HOYEtis BE MANOEUVRE EXdUSI VENENT MECANIOUES 

La pr^sente invention concerne un dtabli du type comportant des 
moyens escamotables permettant son ddplacement et son soutien 
stable pendant le d&placement, et des moyens de manoeuvre des 
moyens escamotables de leur position active oti ils autorisent le 
ddplacement de l*£tabli, & leur position inactive ou ils sont 
escamot6s et ou l'etabli repose de facori stable et quasiment 
inamovible sur ses pieds. 

On connait deja de tels 6tablis mobiles f doht les moyens de 
manoeuvre sont hydrauliques, c'est i dire comport en t des 
Elements hydrauliques, comme une pompe hydraulique a bras, 
permettant de mahoeuvrer les moyens escamotables qui sont 
g6neralement constitu6s de roues ou roulettes. 

Ces 6tablis pr£seritent toutes lesqualitSs m£caniques des frtablis 
fixes ordinaires lorsque les moyens escamotables sont escamot£s 
et qu'ils reposent sur leurs pieds, et peuvent g£n£ralement Str 
deplac6s notamment en fonction de la place qti'il y a dans 
1* atelier, ou pour transporter une' pi6ce, ou pour changer de 
poste de travail tout en ayant les outils et l*6tabli & 
proximity, ou pour d'autres utilisations. : 

Ces £tablis connus donnent entiSre satisfaction,' cependant ils 
presentent deux sortes d'inconv6nients, A savoir d'une part, 
l'emploi de tels 6 laments hydrauliques complexes pour de simples 
Stablis que l'ori veu€ juste piouvoir d6placer plus ais6ment est 
inad£quat dans le sens ou il est sophistiqu6, et d' autre part, la 
cin&matique employee dans ces 6tablis connus fait que la 
manoeuvre de mise sur 1 roues de l'fetabli engendre une translation 
horizontale intempestive de I'fetabii que l'utilisateur est obligd 
de contrarier Aihsi, les 6tablis mobiles hydrauliques connus 
sont sur-£quip£s ce qui les rend onereux et peu compfetitifs par 
rapport aux simples £tablis fixes. De plus, l'emploi de moyens 
hydrauliques, bien que redondant, ne permet pas une mise sur 
roues parfaite. 1 ~ 
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On connait igalement des 6tabiis mobiles comportant des moyens de 
roulement frein6s et non escamotables, mais ces 6tablis s'ils 
sont parfaitement mobiles n'ont pas une stability suffisante et 
ne peuvent pas fitre utilises av^q s6curitfe dans 1'industrie comme 
un veritable 6tabli fixe. 

On connait par ailleurs de nombreux 6tablis mobiles comportant 
, des moyens de roulement escamotables, dont les moyens de 
manoeuvre sont meqaniques. 

Ainsi, le brevet franqais 949 315 decrit une caisse k outils 
roulante dont les roues peuvent etre escamotfees grace it un 
^syst£me de barres, leviers et biellettes. Ce dispositif a pour 
inconvenient que le levier de manoeuvre est bas , en position 
horizontale lorsgue les roues sont escamotees. De ce fait, il ne 
fonctionne que lorsgue la caisse est: peu chargfee^ et les 
manoeuvres d'escamotage et de deploiement sont penibles et 
relativement dangereuses. On tel dispositif ne peut pas fetre 
utilise dans 1' Industrie, et n'est destine gu'au ,bricolage v 

„ Le certificat d' utility allemand 7, 316 775 decrit un dtabli 
mobile a moyens de manoeuvre mecaniq]ues a leviers, bielles — , 
dont une . roue,, solidaire du levier de manoeuvre, peut pivoter 
pour diriger 1 1 etabli . Le dispositif est 6galement tr&s pfenible i 
manoeuvrer, et la roue pivotante et le levier de manoeuvre 
saillent de f aqon importante a I'exterieur, ce qui est dangereux 
pour IMitilisateur* ^ 

La demande de brevet allemand 3 139 820 dfecrit.un dispositif de 
mise sur roulettes d'agres de gymnastique, comportant un seul 
levier de manoeuvre pour les roulettes ayant etarridre. Ce 
dispositif n'est pas applicable pour un 6tabli mobile industriel 
qui est beaucoup plus lourd 4 souleyer cjue des agres de 
gymnastique. Le petit levier de manoeuvre n'offre r pas une 
d6multiplication suffisante et forme saillie du c6t6 extdrieur A 
hauteur des pieds de fagon dangereuse, 

Le brevet allemand 1 040 979 ddcrit un 6tabli mobile dont les 
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moyens de manoeuvre m£caniques sont extr&nement complexes 
comportent de nombreuses pieces en mouvement qui prennent une 
place considerable sous l'6tabli, et m&me k l a ext£rieur. ces 
moyens de manoeuvre, s'ils permettent de soulever facilement 
l'6tabli, sont extr|mement couteux k rfealiser et g&rient 
1 'utilisateur lorsqu'il travaille sur l'^tabli. 

La demande de brevet allemand 2 407 013 d^crit un £tabli mobile 
manoeuvrable au pied par un dispositif complete comportant une 
p6dale munie d'un organe de verrouillage. Ce dispositif ne permet 
en pratique la mise sur roues que lorsque l'6tabli est faiblement 
charge. De plus, les manoeuvres sont complexes et requi£rent de 
1'utilisateur un savoir-faire important. 

Le brevet am£ricain 1 459 930 deer it un 6tabli mobile comportant 
des moyens de manoeuvre m£caniques k bielles et leviers. Ces 
moyens de manoeuvre sont relativement simples, mais ne 
permettent pas de soulever l*£tabli sur ses roues si celui-ci est 
trop charge du fait que les efforts de I'utilisateur ne sont 
quasiment pas d£multipli6s. Un tel dispositif n*est pas en 
pratique utilisable , dans 1'industrie et est d'une grande 
fragility. 

Le brevet allemand 1 129 900 d6crit un 6tabli mobile k moyens de 
manoeuvre k leviers et bielles. Le levier de commande est 
actionn£ k la main, et a une grande longueur. La manoeuvre de cet 
&tabli demande A 1'utilisateur des efforts importants et mal 
orient£s, ce qui complique la manoeuvre, et exclut 1 'utilisation 
de I'&tabli de facon intensive dans 1'industrie. Les moyens de 
manoeuvre sont de plus relativement complexes et coflteux. 

Le brevet francais 1 008 824 d6crit un 6tabli mobile k moyens de 
manoeuvre i leviers et bielles. Le levier de commande est 
actionn€ k la main. Ce dispositif n'est cepandant pas d'une 
robustesse suffisante pour pouvoir fetre utilise de facon 
intensive dans 1* Industrie et lorsque l'&tabli est fortement 
charge. De plus, il ne d£multiplie pas suf fisamment les efforts 
de I'utilisateur, qui sont mal orientis. 
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Par ailleurs, les brevets allemands 1 109 090 et anglais 752 398 
dicrivent les dispositifs cie transport de lourdes charges 
permettant d'incliner les .charges de f aeon 4 les placer sur des 
roues, et qui comportent des~ moyens de manoeuvre actionnables & 
la main et au pied. Ces dispositifs ne sont pas applicables pour 
un 6tabli mobile, puisqu'un tel £tabli ne doit pas 6tre incline. 
De plus, les positions de travail de ces dispositifs ne sont pas 
ergonomigues ,. et fatiguent consid^rablement le dos de 
l'utilisateur. 

L B invention vise k remfedier aux inconvdnients pr6cit6s des 
etablis mobiles connus, et a pour objet un £tabli mobile de 
faible prix de revient, de faible encombrement & l'intferieur 
comme a l'extdrieur de l'6tabli, 1 B encombrement extferieur etant 
plus faible en position escamot6e des roues, et dont les 
manoeuvres sont simples, demandent un effort reduit de 
l'utilisateur, et pour lesquelles la position de l'utilisateur 
est" parfaitement ergonomigue. Un etabli mobile selon 1* invention 
doit pouvoir etre d&place rapidement, simplement, avec une grande 
maniabilit& (en braquant sur place), 'meme lorsqu'ii supporte de 
lourdes charges (notamment jusqu*& 500 kg au moins), et ce de 
fagon r£pet6e. On autre objet de 1* invention est de fournir un 
£tabli mobile utilisable de facon intensive dans 1' Industrie, et 
qui done, outre les propriety ci-dessus mentionnees, est d'une 
1 grande robustesse et d'une grande fiabilite. L" etabli selon 
1 € invention doit £tre parfaitement stable en position escamotfee 
comme en positxon d6ploy6e des moyens de d6placcanent. 

Pour ce faire, 1' invention propose un etabli du type comportant 
une structure rigide et ind&formable, des moyens escamotables 
solidaires de la structure et qui permettent le ddplacement 
horizontalement et le soutien stable de l*6tabli pendant son 
deplacement, et des moyens de manoeuvre exclusivement m£caniques 
permettant de manoeuvrer les moyens escamotables dans le sens du 
deploiement, respectivemerit dans celui de l'escamotage, et de les 
mettre en position active, respectivement inactive, caract£ris6 
en ce que les moyens m&caniques de manoeuvre comportent d'un 
part des moyens de commande sup&rieiirs constitu&s d'un premier 
levier comportant un point de man euvre sur leguel l'utilisateur 
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peut exercer un effort manuel, un point d'appui solidaire de la 
structure et un point d' action sur un second levier dont le point 
de manoeuvre coincide done avec ce point d 'action* du premier 
levier, dbnt le point \T appui est solidaire 'de la structure, et 
qui comporte au moins un 'point d 'action assocife ^ aux moyens 
escamotables par 1 1 interm6diaire de moyens de transmission, et 
d' autre part des moyens de commande inf6rieurs constitu6s d'au 
moins un levier associ£ rigidement au second levier des moyens de 
commande sup6rieurs par leur point d' action commuii, et qui 
comporte un point* de manoeuvre sur lequel 1 'utilisateur peut 
exercer un effort riormalement avec un de ses pieds, et au moins 
un point d' action associ6 aux moyens escamotables par 
1 ' interm6diaire de moyens de transmission, de fagon que 
I'utilisateur puisse doser les efforts k exercer stir chacun des 
moyens de commande. 

Ainsi, un 6tabli selon 1' invention comporte des moyens 
escamotables de d£placement lui procurant une mobility parf aite 
lorsqu'ils sont d£pldy6s en position active, et 1 ne nuisant pas k 
sa stab£lit6 lorsqu'ils sont en position inactive, totalement 
escamot£s. De plus, un 6tabli selon 1* invention ayant des moyens 
de manoeuvre exclusivemehti m&caniques, ne comporte pas d'i§l6ments 
hydrauliques et/ou pneumatiques et/ou felectrigues. . . ni d'autres 
616ments bn&reux et complexes, D'ailleurs, les 616ments des 
moyens de manoeuvre d'un 6tabli selon 1* invention sont associ6s 
m&caniquement les uns aux autres et/ou k l*6tabli par des 
liaisons m6caniques simples nbtamment du type pivot ou du type 
surfacique ou lin6ique. 

1/ effort exerci par 1 •utilisateur sur les moyens de manoeuvre 
d'un 6tabli selon 1' invention se fait dans des conditions 
ergonomiques optimales, en position debout, le dos droit, seuls 
les muscles des jambes, des bras et aes fepaules 6tant notablement 
sollicit6s. De plus, l'effort reste relativement faible en 
intensity du fait de la grande dfemultiplication et de son partage 
entre les moyens de commande infferieurs et sup6rieuirs. De plus, 
la cindmatique des moyens de manoeuvre est telle qiie 1* effort 
manuel sur les moyens de commande supferieurs est un effort de 
traction, au moins au debut de chaque manoeuvre, tandis que 
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1' effort ayec ; . le, pied suit les moyens de commande inf6rieurs st 
un effort de pouss&e. Ces deux efforts sont done exerc£s plus 
f acilement, pu^squ' n sens inverse l'un de 1 'autre, les moyens de 
commande inf6rieurs, respectivexaent sup£rieurs, servant d'appui A 
I'utilisateur pour I'effort manuel, respectivement avec le pied. 

Dans un £tabli, selon 1' invention f les moyens de manoeuvre et les 
moyens escamotables sont agenc6s de facon que le deploiement des 
moyens escamotables ou leur deploiement se f assent parfaitement 
<en n'engendrant aucune translation horizontale de I'etabli. 

D'autres caract&ristiques et a vantages de I 1 invention 
apparaltront £ la lecture de la description suivante d'un de ses 
modes de realisation pref^rentiels donn£e & titre d'exemple non 
limitatif , faisant reference aux figures annexees dans 
lesquelles : 

- La figurq 1 est une vue schema tigue en 616vation d'un dtabli 
selon 1 'invention illustrant la position des divers elements 
lorsque ^e^ moyens escamotables sont en position inactive, 
,1'etabli repqsant sur ses pieds. 

- La figure 2 est une vue sch£matique en 616vation d'un frtabli 
selon 1' invention illustrant la position des divers Elements 
lorsque les moyens escamotables sont en position active, l r 6tabli 
reposant sur ces moyens escamotables de ddplacement . 

- La figure 3 est une variante de la figure 2. 

- La figure 4 est une vue en perspective d'un £tabli selon un 
mode de realisation pref£rentiel de 1 ' invention; J " 

- La figure 5 est une vue en Elevation de la figure 4, les moyens 
escamotables 6tant en position inactive* 

- La figure 6 est une vue partielle en £16vation de la figure 4, 
les moyens escamotables 6tant en position active. 

Un 6tabli 1 mobile comporte de fagon connue en soi une structure 
2 rigide et indSformable formant 6tabli f des moyens 3 
esqamotables de deplacement et des moyens 4 de manoeuvre de ces 
moyens 3 escamotables. 

La strucutre 2 de l'6tabli 1 comporte de fa?on connue en soi un 
chassis 5 ou assimil&, de forme globale rectangulaire. 
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horizontals Quatre pieds 6 verticaux sont associes rigidement au 
chassis 5 par ses quatre coins. Les quatres pieds 6 s'etendent 
verticalement, vers le haut.au dessus du chassis en formant des 
montants, et sont associes rigidement a une surface 7 de travail. 
La nature, la forme, les accessoires et. les dimensions, d* la 
structure 2 n'ont pas. d* importance dans le cadre de l/^nvention 
et sont adaptes a 1 'utilisation gue l'on.veut faire de Vetablx 
1 (metallurgie, mecanique, menuiserie . . . > . En } particulier 
1,' etabli 1 peut ayantageusement comporter des tiroirs ou autres 
moyens de rangement non represent6s. 

Le chassis 5 etant de forme globalement rectangulaire, comporte 
deux grands cotes et deux petits c6t6s. La structure 2 a un 
encombrement globalement parallelepipedique. El le peut comporter 
egalement des f lanes perpendiculaires au chissis 5 et a la 
surface 7 de travail , associes aux pieds 6 . 

L' etabli 1 comporte de facon connue des moyens 3 escamotables de 
deplacement solidaires de la structure 2 et peroettant le 
deplacement horizontalement et le soutien stable de cet etabli 1 
pendant son deplacement. Les moyens 3 etant escamotables, peuvent 
occuper principalement deux positions importances : une position 
inactive ou ils sont completement escamotes et ou 1' etabli 1 
repose de facon stable et quasiment inamovible sur, ses pieds 6, 
et une position active ou ils sont totalement, deployes et 
autorisent le deplacement de l'.6tabli. 

La position inactive, des moyens 3 escamotables correspond 
generalement a la position de travail, e'est a dire a la position 
dans laquelle 1' etabli 1 fait fonction veritablement d' etabli sur 
lequel l'utilisateur P?ut travailler. C'est en general la 
position normale de l*6tabli 1. 

: Dans cette position inactive, les moyens 3 escamotables ne 
remplissent aucune fonction et n'ont pas d' importance, si ce 
n* st qu'ils ne doivent pas gener les mouvements et le travail de 
l'utilisateur. De plus, l' ? etabli 1 reposant sur ses pieds 6, a 
toutes les qualites mecaniques de rigidite et de stabilite 
necessaires a son utilisation normale. 
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La position active des moyens 5 escamotabies est une position 
dans laquelie l*6tabli 1 peufc fetre d6plac£ horizontal ement, done 
une position g£n£ralement inadapt6e aii travail sur cet fetabli. 
L'^tabli 1 tie repose plus sur ses pieds 6, mais sur les moyens 3 
escamo tables qui en assurent le soutien stable. Toutefois, les 
moyens 3 escamotabies peuvent fetre dimensionnes de fagon 
suffisamment importante et/ou comporter des inbyens de freinage 
connus immobiiisant temporairemient I'fitabli 1 pour autoriser le 
travail sur l*6tabli 1 en position active des moyens 3 
escamotabies. Cependant, dans un mode de realisation pre£6rentiel 
de 1' invention, l'6tabli 1 n'est pas adapt* a son utilisation en 
tant qu'6tabli en position active ties moyens 3 escamotabies. On 
remarquera d'ailleurs que les manoeuvres d'escamotage et de 
dfeploiement des moyens 3 escamotabies se font instantanement et 
aisement. Ainsi quand l'utilisateur voudra travailler sur 
l'etabli 1, il lui sera aisfi d'escamoter les moyens 3 pour passer 
dans la position inactive de ces moyens 3. Reciproquement, s f il 
veut deplacer 1 ' Stabli pour une raison quelconque (manque de 
Place, changemerit de poste de travail, transport d*outils bu de 
pieces . • . ) il pourra 6gale!ment de f aeon ais6e employer les moyens 
3 escamotabies et deplacer I'dtabli 1. 

C'est pourquoi, l*6tabli 1 comporte des moyens 4 de manoeuvre des 
moyens escamotabies de leur position inactive & leur position 
active decrites ci-dessus ou reciproquement de leur position 
active a leur position inactive. Ainsi les moyens A de manoeuvre 
sont tantdt des moyens de d&ploiement, tantdt des moyens 
d'escamotage des moyens 3. 

Selon l f invention, les moyens 4 de manoeuvre sont exclusivement 
m£caniques et constitues de bras de levier, bielles et/ou autres 
mScanismes dont la fonction est de transformer un effort 
relativement faible de l'utilisateur en un effort susceptible 
d'actionner les moyens 3 escamotabies dans le sens du d6ploiement 
respectivemerit dans celui de l'escamotage de fagon A autoriser la 
mise en position active respectivement inactive de ces moyens 3 
escamotabies. ' 
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Ainsi, les moyens 4 de manoeuvre ne comportent aucun dispositif 
hydraulique et/ou pneUmatique, complexe, cofiteux et susceptible 
de d6faillir. Par contire^ ies moyens 4 de manoeuvre d'un 6tabli 1 
mobile selon l - invention sont simples & 1 'extreme dans leur 
fonctionnement. 

it 

Dans une forme de r6alisation pr6f6rentielle de l f 6tabli 1 
representee sur les figures, les dif f£rents 61£ments des moyens 4 
de manoeuvre sont associ£s mfecaniquement les uns aiix autres et/ou 
A l'6tabli 1 par des liaisons m6caniques simples notamment du 
type pivot, 6u du type surfacique. 

Les moyens 4 de manoeuvre comportent des moyens m£caniques 8 de 
commande sur lesguels l'utilisateur peut exercer un effort. Selon 
1' invention, les moyens mecaniques 8 de commande sont constitufes 
de moyens 8a de commande supferieurs sur lesquels l'utilisateur 
peut exercer un effort manuel c'est a dire avec une main, voire 
avec les deux, et des moyens mfecaniques 8b de commande infferieurs 
sur lesquels l'utilisateur peut exercer un effott hormalement 
avec un des pieds. Les moyens 4 de manoeuvre comportent £galement 
des moyens mecaniques 9 de transmission dies efforts ixexc&s~ par 
l'utilisateur des moyens 8 de commande aux moyens 3 escamotaibles • 
L'utilisateur peut exercer un effort soit sur les moyens 8a de 
commande su^£rieurs, ' soit sur ies moyens 8b de ? commande 
inf6rieursi soit de preference sur les moyfens 8a et* 8b 
simuitanfement. C'est pourquoi les moyens 8a, 8b de comriande 
supSrieurs et inf€rieurs sont associ^S cinfematiquement ensemble 
d^ fagon que l'utilisateur puisse doser les efforts a exercer sur 
chacun de ces moyens 8a, 8b de commanded ; 1' effort transmis aux 
moyens 3 escamotables 6tant fonction de chacun des efforts 
exerc£s sur les moyens 8a et 8b de commande supfefieurs et 
infferieurs. 

'Les moyens 4 de manoeuvre sont agenc6s de telle fagon qu'au moins 
au dfebut de chaque manoeuvre de d6ploiement et/ou d'escamotage, 
l 1 effort manuel sur les moyens 8a de commande supferieurs est un 
effort de traction, tandis qu 1* effort avec le pied sur les 
moyen 8b de cbmniande infferireurs est un effort de poussee, les 
moyens 8b de commande inf irieurs - respectivement les moyens 8a 



10 

0204637 

de commande supferieurs, - servant d'appuui A 1 * utilisateur pour 
exercer 1' effort manuel, r spectivenent 1' effort avec le pied. La 
qin&natique s des moyens 4 de manoeuvre d&crite ci-apr6s permet 
avantageusement de r&aliser cette fonction essentielle des moyens 
4 de manoeuvre. 

L* effort A exercer sur les moyens 8 de commande d&pend du poids 
de l'6tabli et de la charge qu'il supporte. Les moyens 4 de 
manoeuvre sont d£multipli£s et dimensionn&s de fa?on appropri£e 
pour autoriser la manoeuvre des moyens 3 escamotables dans les 
cas usuels d ■ utilisation et de chargement, jusqu'A la charge 
aavimale que structure 2 peut supporter. L l utilisateur pouxra 
doser ses efforts sur les moyens 8a, 8b notamment en fonction de 
la charge de l'£tabli 1. Ainsi, si l'£tabli 1 n'est pas charge, 
un ef fprt uniguement manuel ou uniquement avec un pied sur les 
moyens 8a ou 8b pourra suffire pour manoeuyrer les moyens 3 
escamotables. Par contre;, si l'6tabli 1 est fortement charg£, 
1* utilisateur pourra exercer un effort A la fois manuel sur les 
moyens 8a : et avec un pied sur les moyens 8b. L' effort resultant 
, est ainsi plus important et permet de soulever de plus fortes 
charges, pour la meme demultiplication des moyens 4. 

Les moyens ; 8a et 8b de commande inffirieurs et sup6rieurs sont 
agencds de sorte que leurs mouvements lors des manoeuvres 
d'escamotage, respectiveijient de deploiement se font dans le meme 
sens, les efforts exerc6s, par 1' utilisateur sur ces moyens 8a , 8b 
de commande pendant les manoeuvres , ^tant £galement sensiblement 
de meme sens. Ainsi par exemple dans le mode de realisation 
represents, 1* utilisateur doit exercer des efforts vers le bas 
sur les moyens 8a, 8b de commande pour d&ployer les moyens 3 
es camotabl es . 

Les . moyens t> 8a de commande supferieurs sont constitues d*au mdins 
deux leviers 10a, 10b. 

Un levier est classiguement d6fini par trois points : un point de 
manoeuvre, un point d' action et un point d*appui. En pratique, 
ces points ne sont pas materialises par des points, mais 
g6n6ralement par des axes de rotation, ou autres dispositifs 
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approprifes. Cependant, dans * les figures schfematiques de la 
cinfematique, vus ; - de c6tfe, ces points b nt reprfesentfes comme des 
points, et c'est pourqudi on utilisera ce terme dans la suite de 
la description de fapon non limitative par rapport & leurs mod s 
de realisation pratiques. 

Le premier levier 10a des moyens 8a de commande comporte un point 
de manoeuvre 11a sur lequel 1 'utilisateur peut exercer un effort 
manuel, un point d'appui 12a solidaire de la structure r 2 et un 
point d* action 13a qui coincide en permanence avec le point d 
manoeuvre 11b du second levier 10b dont le point d'appui 12b est 
solidaire de la structure 2. 

Le point d' action 13a du premier levier 10a est assocife par une 
liaison du type pivot au point de manoeuvre 11b du second levier 
10b. Ainsi les leviers 10a, 10b sont associfes et articulfes I'un A 
1" autre en sferie, le levier 10a manoeuvrant le levier 10b, Le 
premier ' levier 10a est avantageusement globalement situ6 au 
dessus du second levier 10b. : A / 

Oh des points d'appui 12a, 12b notamment et de preference le 
point d'appui 12a du premier levier 10a est assocife au moins 
lors des manoeuvres d'escamotage et de d6ploiement, de fagon 
mobile k r la structure 2 notamment par une liaison de contact 
surfacique ou le long d'une ligne. Le levier correspondant, 
notamment et de prfefference le premier levier 10a, prend appui sur 
une stir face ou le long d'une ligne de la structure 2. Le contact 
surfacique ou : linfeique peut fetre rompu lor sque les moyens 4 de 
manoeuvre sont au repos, eh particulier lbrsque les moyens 3 
escamotables sont en position inactive, et que l'on prfevoit de 
pouvoir rabattre les moyens 8 de cominande dans une position oft 
"leur encombrement est minimum autour de la structure 2, ceci afin 
de ne pas gfener 1 'utilisateur lorsqu'il travaille sur I'fetabli. 

T L'autr^ point d'appui 12a', 12b notamment et de prfefference le 
point d'appui 12b " du second levier 10b est avantageusement 
assocife de fa^on immobile et solidarisfe k la structure 2 par une 
liaison du type pivot. Les deux points d'appui 12a, 12b des 
leviers 10a, 10b associfes en sferie ne sont prfef £rentiellement pas 
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tous les deux en contact surfacique u lineique avec la structure 
2, car il en r£sulterait que les, moyens C de commande ne seraient 
pas suf f isamment maintenus. De ^oe, les deux points d'appui 12a, 
12b des leviers 10a, 10b, asspci^s en s£rie ne sont pas tous les 
deux solidarisds A la structure 2 par une liaison du type pivot, 
car dans ce cas, ces points d'appui 12a, 12b et le point de 
manoeuvre lib, aussi point d' action 13a, seraient sommets d'un 
triangle ind&formable empechant tout mouvement des moyens 3 
escamotables . C'est pourquoi un de ces points d'appui est associe 
de fa^on immobile, solidaris6 A la structure 2 par une liaison du 
type A pivot, et 1* autre est en contact surfacique ou lin6ique avec 
la structure 2. 

Dans le mode de; realisation repr6sentd sur les figures, le point 
d' action 13a 1 est situfe entre le point de manoeuvre 11a et le 
point d'appui 12a du premier levier 10a. Le point d'appui 12b est 
situe. entre le point d' action 13b et le point de manoeuvre 11b du . 
second levier 10b correspondant au point d'action 13a du premier 
levier 10a. 

Dans le mode de realisation pr£f6rentiel de 1' invention ou le 
point d'appui 12a du premier levier 10a est associ£ .. 4 de fagon 
mobile par contact surfacique ou lineique a la structure 2, la 
structure 2 comporte avantageusement des moyens 14 de maintien 
immobile du point d'appui 12a, actionnes automatiquement lorsque 
ce point d'appui 12a et les moyens 4 de manoeuvre sont dans une 
position donnee par rapport a la structure 2, ndtamment celle 
correspondent a la position active et/ou celle correspondant a la 
position inactive des moyens 3 escamotables. De la sorte, les 
deux leviers 10a, ; 10b de commande superieurs associes rigidement 
et de fagron immobile a la structure 2 par leur point d'appui 12a, 
12b et articul^s l\un & 1' autre constituent un ensemble 
indeformable rigide maintenant les moyens 3 escamotables en 
position active et/ou active en empechant un escamotage et/ou un 
deploiement intempestif des moyens 3 escamotables, notamment sous 
l'effet du poids de l'6tabli 1 et de sa charge. 

De tels moyens 14 de maintien peuvent Stre preyus pour la 
position inactive et: pour la position inactive des noyens 3. 
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Cependant, prSf Srentiellement ces moyens 14 d maintien ne sont 
prSvus que pour la position active des moyens 3. 

Le point d'appui 12a du premier levier 10a die commande supSrieur 
est associS A la structure 2 par contact mobile surfacique ou 
linSique avec une rampe 15 de guidage rigidement solidaire de la 
structure 2, ce point d'appui 12a pouvant se dSplacer le long de 
cette rampe 15 au cours des manoeuvres d'escamotage et de 
dSploiement. Cette rampe 15 peut Stre verticale ou inclinSe 
d* environ 30 degrSs par rapport A la verticale, c'est A dire par 
rapport aux pieds 6. On prSvoit avantageusement de disposer un 
dispositif facilitant le dSplacement du point 12a le long de la 
rampe 15, par exemple une roulette. 

Lorsque ce point d'appui 12a se dSplace le long de la rampe 15 de 
guidage, les moyens 4 de manoeuvre et les moyens 3 escamotables 
sont entrainSs en mouvement, rSalisant l'escamotage ou le 
dSploiement des moyens 3 escamotables. Quand le point d'appui 12a 
est £ une extrSmitS 16a de la rampe 15, les moyens 3 escamotables 
sont en position active comme cela est represents a:ux figures 2 
et 3. L'extrfemitS 16a est, selon le modei de realisation 
represents , I'extrSmitS supSrieure de la rampe 15. Quand le 
point d'appui 12a est A 1 'autre extr£mit6 16b de la rampe 15, les 
moyens 3 escamotables sont en position inactive, comme represents 
en figure 1. L'extrSmite 16b est l'extrfemite infSrieure de la 
rampe 15. Au moins une de ces extrSmitSs 16a, 16b de la rampe 15, 
comporte les moyens 14 de maintien immobile flu point d'appui 12a. 

PrSf Srentiellement, comme represents en figure 4, la rampe 15 de 
guidage est une plaque plane de forme allongSe solidarisSe 
rigidement et de fapon inamovible A la structure 2- Elle est 
pliSe A ses extrSmitSs 16a et 16b/ L'extrSmitS 16a cofrespondant 
A la position du point d'appui 12a oii les moyens 3 escamotables 
sont en position active, est pliSe sensiblement en forme de demi- 
cercle ou de profil de fa^ron A rSaliser les moyens 14 de 
maintien. L'extrSmitS 16b correspondant A la position du point 
d'appui 12a oii les moyens 3 escamotables sont en position 
inactive, est pliSe le long d'une ligne de pliage selon un angle 
de pliage appropriS, par exemple de 30 degrSs environ, de fa^on A 
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former des moyens 17 de but£e interdisant le displacement du point 
d'appui 12a au delA de cette extremite 16b. La rampe 15 c mporte 
de tels aoyens 17 de butee A au moins une de ses extr6mit£s 16a, 
16b et de preference aux deux extremit6s. Lorsque des moyens 14 
de maintien sont pr6vus, ceux-ci constituent les aoyens 17 de 
butee. 

Les moyens 8b de commande inf 6rieurs sont constitu£s d'au moins 
un levier 10c dont le point d'appui 12c coincide avec le point 
d'appui 12b du second levier 10b des moyens 8a de commande 
sup£rieurs. Le point d'apjmi 12b ; 12s. .est -done commun aux leviers 
10b f 10c qui sont associes rigidement par ce point d'appui 12b 
ou 12c. Ainsi, le deplacement d'un de ces leviers engendre celui 
de 1' autre levier. 

Les moyens 3 escamotables sont constitutes d'une part de moyens 
3* escamotables arriere, notamment constitues d'au moins une roue 
arriere, de preference deux roues , situ6e en position inactive 
sous le ch&ssis 5 de l'etabli, en regard de ce chassis 5 et i 
proximity d'un cote 18 de ce chassis dit cdte arriere, I'axe de 
rotation de cette (ou ce:s) roue (s) etant parallele a ce cote 
18 ; et d* autre part de moyens 3' escamotables avant, notamment 
constitues d'au moins une roue avant, de preference une seule 
roue (ou deux roues jumeiees) situ6e en position active comme en 
position inactive en dehors du chassis 5 & pfoximite de la zone 
median e du cdte 19 oppose au cote arriere 18 , ce cfite 19 etant 
dit c6t6 avant. La roue avant 3' fait done saillie 
par rapport au paralieiepipede defini par la stucture 2. 

De ce fait, le second levier 10b de commande sup6r ieur ainsi 
que le levier 10c de commande inferieure, ou l'un seulement de 
ces leviers, comporte au moins deux points d* action 13 "b, 13"b, 
13'c, 13"c, un point d'action 13*b, 13*c avant associe 
mecaniquement aux moyens 9' de transmission avant qui 
transmettent 1* effort de 1 'utilisateur aux moyens 3' escamotables 
avant, et un point d'action 13*b, 13"c, arriere associe 
mecaniquement aux t moyens 9* de transmissi n arriere qui 
transmettent 1' effort de 1' utilisateur aux moyens 3" escamotables 
arriere. Ainsi, le levier 10b se dedouble dans sa portion comprise 
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entre son point d'appui 12b et ses points d 'action 13'b et 13'b 
en deux parties qui se rejoignent au point d'appui 12b. s De mfime, 
le levier 10c comport e un point d'action 13'ccompris entre son 
point de manoeuvre 11c et son point d'appui 12c, et un point 
d'action 13"c tel que le point d'appui 12c est compris entre le 
point de manoeuvre 11c et le" point d'action 13'c. Comme on l'a 
d6ja dit, le point d'appui 12c coincide avec le point' d'appui 
12b. D'ailleurs, pr6f6rent£ellement, les points d'action 13'c, 
13 m c du levier 10c de comma nde infdrieur coincident avec les 
points d'action 13 'b, 13"b du second levier 10b de commande 
'siipdrieur. De la sorte, les points 13'bet 13* c ne : sont qu'un 
seul et meme point et les points 13"b et 13 "c ne sont qu'un seul 
et meme point. 

Les moyens 9" de transmission arriere sont constitu£s d'au moins 
une bielle 20 et d'un levier 21. La bielle 20 est associ£e 
m&caniquement d'une part au point de manoeuvre 22 du levier 21 et 
d' autre part au point d'action arriere 13"b f 13"c des moyens 8 de 
commande. Le point d'action 24 du levier 21 est associ6 
mdcaniquement a I'axe de rotation 25 des moyens 3" ' escamotables 
arridre notamment par une liaison du type pivot. Le point d'appui 
23 du levier 21 est solidarisd au chassis 5 notamment par une 
liaison du type pivot. Le levier 21 est done articule au chassis 
5 par le point d'appui 23. 

L*6tabli V selon 1* invention comporte avantageusement des moyens 
26 de rappel des moyens 3 escamotables en position inactive 
permettant notamment de ddcoller et de maintenir d6coll6s du sol 
les moyens 3 escamotables lorsque l*6tabli 1 repose sur ses pieds 
6. Ces moyens 26 de rappel sont pref 6rentiellement constitu&s 
d'un ressort de traction dont une extr£mit£ est solidaire de la 
structure 2 et dont 1* autre extr6mit6 est solidaire des moyens 3" 
escamotables arrieres ou de leur axe de rotation 25 . 

Les moyens 9' de transmission avant sont associSs au point 
d'action 13 'b, 13 'c avant des moyens 8 de commande par une 
liaison mgcariique du type pivot dont l'axe 27 est sensiblement 
vertical lorsque les moyens 3 escamotables sont en position 
active totalement d6ploy6e. Ces moyens 9' de transmission sont 
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associes aux moyens 3/ escamatabLrs avant par une liaison 
mecanigue du type pivot dont l'axe 28 est orthogonal a l'axe 27, 
c'est a dire sensiblement horizontal. Les moyens 9' de 
transmission ont une forme telle que les axes 27 et 28 ne sont 
pas coplanaires* de sorte que les- moyens 3' escamotables avant 
peuvent pivoter autour de 1' axe 27 et en particulier prendre deux 
positions dans lesquelles leur axe de rotation 28 est parallele a 
celui 25 des moyens , 3" escamotables arriere. One de ces 
positions est une position proche de la structure 2 representee 
en figure d, et 1' autre est une position eloignee de la structure 
2 represent6e en f igure 3. L'etabli 1 peut efcre dirige selon de-s 
trajectoires courbes lorsque les moyens 3 sont en position 
active, grace a la possibility de pivotement des moyens 3'. 
Notammeht, pour faciliter ce pivotement, la roue avant 3 1 est de 
diametre assez grand, avantageusement de diametre super ieur aux 
roues arriere 3 • . 

Dans ,1a position proche representee en figure 2, 1' effort de 
1 ' utilisateur pour deployer les moyens 3 escamotables doit etre 
moindre, que celui necessaire quand les moyens 3* avant sont en 
position eloignee. De plus, pendant la .manoeuvre de deploiement, 
si . les moyens 3' avant sont dans la position proche representee 
en figure 1 et 2, les moyens 3* et 3* avant et arriere 
escamotables viennent en contact a peu pres simultanement avec le 
sol, et l'etabli se souleve vertical ement tout en ..restant 
sensiblennt d* aplomb. Au contraire, si les moyens 3' avant sont 
dans la position eloignee representee en figure 3, les moyens 3" 
arriere viennent en premier en contact avec le sol. et soulevent 
1' arriere de l'etabli, puis 1* avant se souleve lorsque les moyens 
3' avant viennent en contact avec le sol. 

Les moyens 4 de manoeuvre sont agences avantageusement de facon 
que les mouvements des moyens 3', 3" escamotables avant et 
arriere se font en sens inverse, pour que les efforts de reaction 
qu'ils induisent sur l'etabli se contrarient lors des manoeuvres 
d'escamotage et de deploiement qui n'engendrent ainsi aucune 
translation horizontal e intempestiye de l'etabli. 

Lorsque les moyens 3 escamotables s nt en positi n activ 
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maintenue par les moyens 14 de mainticn, le deplacement de 
l'6tabli peut £tre obtenu en'se servant des moyens 8a de commande 
super ieurs, en particular diu point de manoeuvre 11a, comme d'une 
poignee pour tracter, pousser W diriger l'-6tabli. 

Les moyens 4 de manoeuvre et/otf les moyens 3 escamotables sont 
avantageusement sensiblement symetriques par rapport a un plan P 
vertical median de la structure 2 ^(figure 4). Dans ce c&k, au 
moins un des leviers 10a, 10b, 10c est double et est constitue de 
deux bras de leviers symetriques 1'un de l 1 autre par rapport au 
plan P et associes rigidement run a 1' autre de facon inamovible 
par les points de manoeuvre et/ou par les points d'appui et/ou 
par les points d* action de ces bras de levier' r 

Pr6ferentiellement, le premier levier 10a de commande supSrieur 
est double 1 , et fa structure 2 coniporte deux rampes 15 de guidage 
des points d'appui 12a des bras de levier constituant ce levier 
10a, disposes symfctriquement I'une de 1' autre par rapport au 
plan P. Ces rampes 15 sont alors de preference associees 
rigidement aux pieds 6 avant de l'6tabli. Les deux bras de levier 
constituant le levier 10a sont avantageusement associes entre eux 
par le point de manoeuvre 11a materialise par une bar re 29 
horizontale de connexion pouvant servir de poignee lorsque i'on 
d£place l^tabli 1. 

Les bras de levier formant le levier 10a ont une forme et des 
dimensions appropri6es pour que le levier 10a soit" sensiblement 
horizontal lorsque les moyens 3 sont en position active et le 
plus vertical possible lorsque les moyens 3 sont en position 
inactive. En particulier, ils peuvent etre coudes a concavity 
orientee sensiblement vers le haut, sur leur partie comprise 
entre le point d* action 13a et le point d'appui 12a. 

Le secondi levier 10b est pr£f£rentiellement 6galement double 
comme explique ci-dessus, les deux bras de levier le constituant 
etant associ6s par le point d'appui 12b materialise par une barre 
horizontale de connexion sur laquelle on associe les moyens 8b de 
command inf erieurs . 
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O^s ±.e aioie de realisation preferentiel de 1* invention decrit 
ci-dessus, les moyens 4 de manoeuvre et les moyens 3 escamotables 
sent situ^s globalement a I'extSrieur du parallelepipede defini 
par la structure 2 et le chassis 5. Plus precisement, les moyens 
de transmission arriere 9' et les moyens 3" escamotables arriere 
sont situ£s sous le chassis 5, et les moyens 3' escamotables 
avant sont situes globalement a l'exterieur et en regard d'une 
face verticale de 1'etabli 1. Ainsi, I'espace interieur de la 
structure 2 et I'espace superieur a la surface 7 de travail sont 
laisses libres pour une utilisation normale identique a celle que 
1'on en fait dans les etablis fixes connus. L'espace interieur 
sert gen(§ralement d'e;space de rangement, et coiporte 
avantageusement des tiroirs ou autres Elements de rangement. 

Par exemple un etabli selon ( 1' invention peut avoir les dimensions 
suivantes : 

- hauteur comprise entre 850 et 900 mm, notamment .de I'ordre de 
890 mm. . 

- profondeur comprise entre 675 et 725 mm, notamment de I'ordre 
de 700 mm. 

- longueur comprise entre 500 mm et 1 500 ma, notamment de 
I'ordre de 1 000 mm ou de 1 500 mm. 

- moyens 8a de commande superieurs : 

• . premier levier 10a de commande superieur : 

- distance entre point d'appui 12a et point de manoeuvre 
11a comprise entre 340 et 400 mm, notamment die I'ordre 
de 370 mm. 

- distance entre point d'appui 12a et point d' action 13a 
comprise entre 170 et 230 mm, notamment de I'ordre de 
205 mm. 

. second levier 10b de commande superieur et levier 10c de 
commande inferieur : 

- distance entre point de manoeuvre 11b du second levier 
10b et point d'appui 12b, 12c comprise entre 350 et 
450 mm, notamment de I'ordre de.400 mm. 

- distance entre point de manoeuvre 11c du levier 10c de 
commande inferieur et p int d'appui 12b, 12c comprise 
entre 100 et 250 mm, notamment de l'ordr de 150 mm. 

- distance entre point d'appui 12b, 12c et point 
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d' action avant 13' b, 13' c comprise entre 40 t 110 mm, 
notamment de l'ordre de 70 mm. 
- distance entre point d'ap ui 12b, 12c et point 
d'action arriere 13"b # 13'c, comprise entre 100 et 
200 mm, notamment de l'ordre de 150 mm. 

- angle entre le segment point de manoeuvre 11a - point d'action 
13a et le segment point d'action 13a - point d'appui t2a du 
premier levier 10a compris entre 150* et 160*, notamment de 
l'ordre de 155* ^ le segment 13a- 12a etant courbe (figures 4, 5 et 
6). 

- angle entre le segment point de manoeuvre 11b - point d'appui 
12b et le segment point d'appui 12b - point d'action avant 13 'b 
du second levier 10b compris entre 60* et_90* ( notamment de 
l'ordre de 75'. 

- angle entre le segment point de manoeuvre 11b - point d'appui 
12b et le segment point d'appui 12b - point d'action arriere 13'b 
du second, levier. 10b compris entre 155* et 170*, notamment de 
l'ordre de 162\ 

, - angle entre le segment point de manoeuvre 11c'- point d'action 
avant 13'c - point d'appui 12c et le segment point d'appui 12c - 
point d'action arriere 1.3 *c du levier inferieur 10c compris entre 
105* et 135*, notamment de l'ordre de 120*. 

- inclinaison de la rampe 15 par rapport a la verticale comprise 
entre 15* et 45* notamment de l'ordre de 30*. 

Un tel etabli peat supporter une charge de poids voisin de 500 kg 
tout en restant manoeuvrable dans de bonnes conditions et avec 
facilite. 

De nombreuses variantes de 1* invention sont possibles et 
eyidentes a l'homme de 1'art qui adoptera les dimensions et la 
cinematique des moyens 4 de manoeuvre en fonction de la taille et 
de 1' utilisation que l'on veut faire de 1* etabli 1. 
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1. Etabli du type comportant une structure (2) rigide et 
indeformable, des moyens (3) escamotables solidaires de la 
structure (2) et qui permettent le deplacement horizontalenent et 
le soutien stable de l v etabli pendant son deplacement , et des 
moyens (4) de manoeuvre exciusivement mecaniques pennettant de 
manoeuvrer \es moyens (3) escamo tables dans le sens du 
deploiement, respectivement dans celui de l'escamotage, et de les 
oettre en position active, respectivement inactive, caracterise 
en ce que les moyens (4) necaniques de manoeuvre comportent d'une 
part des moyens (8a) de commande super ieurs constitues d'un 
premier levier (10a) comportant un point de manoeuvre (11a) sur 
lequel l'utilisateur peut exercer un effort manuel, un point 
d'appui (12a) solidaire de la structure (2) et un point d'action 
(13a) sur un second levier (10b), dont le point de manoeuvre 
(11b) coincide avec ce point d'action (13a) du premier levier 
(10a)V dont le point d'appui (12b) est solidaire de la structure 
(2), et qui comporte au moins un point d'action (13'b, 13"b) 
associe aux moyens (3) escamotables par l'intermediaire de moyens 
(9) de transmission, et d'autre part des moyens (8b) de commande 
infer ieurs constitues d'au moins un levier (10c) associe 
rigidement au second levier (10b) des moyens (8a) de commande 
superieurs par leur point d'action commun (12b, 12c), et qui 
comporte un point de manoeuvre (11c) sur lequel I'utilisateur 
peut exercer un effort normalement avc un de ses - pieds , et au 
moins un point d'action (13' c, 13"c) associe aux moyens 
escamotables (3) par l'intermediaire de moyens (9) de 
transmission, de facon que I'utilisateur puisse doser les efforts 
a exercer sur chacun des moyens (8a, 8b) de commande. 

2. Etabli selon la revendication 1 f caracterise eii ce que les 
moyens (4) de manoeuvre sont agences de telle facon : qii'aU moins 
au debut de chaque manoeuvre de deploiement efc/ou d'escaiotage, 
1' effort manuel sur les moyens (8a) de commande superieurs est un 
effort de traction, tandis que 1' effort avec le pied sur les 
moyen (8b) de commande inferieurs est un effort de poussee, les 
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moyens (8b) de commande inferieurs - rt^pectivement les moyens 
(8a) de commande superieurs - servant d'appui a 1 'utilisateur 
pour exercer 1' effort manuel, respectivement 1' effort avec le 
pied . i 1 ' 

3. Etabli selon I'une quelconque des* revendications 1 et 2, 
caracteris£ en ce qu'un des points d'appui (12a, 12b) notamment 
le point d'appui (12a) du premier levier (10a) est associi au 
moins lors des manoeuvres d ' escamotage et de deploiement de facon 
mobile a la structure (2) notamment par une liaison de contact 
surfacique ou lineique et en ce que I 1 autre point d'appui (12a, 
12b) notamment le point d'appui (12b) du second levier (10b) est 
associe de facon immobile et solidarise a la. structure (2) 
notamment par une liaison du type pivot. 

4. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 3, 
caracterise" en ce que le point d'action (13a) est situe entre le 
point de manoeuvre (11a) et le point d'appui (12a) du premier 
levier, (10a) r 

5. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 4, 
caracterise en ce que le point d'appui (12b) est situe entre le 
point d'action (13b) et le point de manoeuvre (lib) du second 
levier (10b). 

6. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 5, 
caract6ris6 en ce que le point d'appui (12a) du premier levier 
(10a) est associe de facon mobile par contact surfacique ou 
lineique a la structure (2) et en ce que la structure (2) 
comporte des moyens (14) de maintien immobile du point d'appui 
(12a) x acjtionne> automat iquement lorsque ce point d'appui (12a) et 
les moyens (4) de manoeuvre sont dans une position donn£e par 
rapport a la structure (2), notamment eel le correspondant a la 
posijtipn f active et/ou celle correspondent a la position inactive 
des moyens (3) ^escamotables,, de sprte que les deux leviers (10a, 
10b) r de commande superieurs associes rigidement et de facon 
immobile a la structure (2) par leur point d'appui (12a, 12b) et 
articules l'un a 1* autre, constituent un ensemble ind6formable 
rigid ^maintenant les moyens (3) escamotabl s en position active 
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- 7c inactive en empechant un escamotage et/ou un deploiement 
intempestif des moyens (3) escamotables, notamment sous l'effet 
du poids de 1* etabli (1) et de sa charge. 

7. Etabli selon 1/une quelconque des revendications 1 a 6, 
caracterisd en ce que le point d'appui (12a) du premier levier 
(10a) de commande super ieur est associS a la structure (2) par 
contact mobile avec une rampe (15) de guidage rigidement 
solidaire de la structure (2), ce point d'appui (12a) pouvant se 
deplacer le long de cette rampe (15) au cours des manoeuvres 
d' escamotage et de deploiement. 

8. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 7, 
caract6ris6 en ce qu'au moins une des extremity (16a, 16b) de la 
rampe (15) de guidage comporte les moyens (14) de maintien 
immobile de ce point d'appui (12a). 

9. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 8, 
caracterise" en ce que la rampe (15) comporte a au moins une de 
ses extremites ( 1 6a, 1 6b) notamment et de preference a 
1' extremity (16b) correspondarit a la position inactive des moyens 
(3) escamotables, des moyens (17) de butee du point d'appui 
(12a), interdisant le deplacement de ce point d'appui au dela de 
cette extremity. 

10. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 9, dans 
lequel les moyens (3) escamotables sont constitues d'une part de 
moyens (3") escamotables arriere, notamment constitues d'au moins 
une roue arriere situee en position active comme en position 
inactive sous le chassis (5) de 1' etabli, en regard de ce chassis 
(5) et a proximity d'un c6t€ (18) de ce chassis, et dont l'axe de 
rotation (25) est parallele a ce cdt£, et d' autre part, de moyens 
(3*) escamotables avant, notamment constitues d'au moins une roue 
avant situee en position active comme en position inactive en 
dehors du chassis (5 J a proximite de la zone mediane du c6te (19) 
oppose au cdte (18), caracterisS en ce que le second levier (10b) 
de commande supferieur ainsi que le levier (10c) de commande 
inferieur ou I'un seulement de ces leviers, comporte au moins 
deux points d'action (13'b, 13"b, 13'c, 13*c) un point d'action 
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avant (13'b, 13*c) associe . mecaniquem- t- aux moyens (9') de 
transmission avant qui transmettent 1' effort de l'utilis&teur aux 
moyens (3*) escamotables avant, et un point d'action arrie* re 
(13'b, 13"c) associe mecaniquement aux apyens de 
transmission arriere qui transmettent l'ef fort df r X^iAllisateur 
aux moyens (3 1 ) escamotables arridre. - - 

11. Etabli selon la revendication 10, caract6ris6 en ce que les 
points d'action (13'c, ,13"c) du^ levier { 1Qc) de commande 
inf6rieur coincident a vec les points d'action { 1 3 ' 1> , . 13*b) du 
second levier (10b) de commande supirieur. 

12. Etabli selon l'une quelconque des revendications 1 a 11, 
caracterise en ce que les moyens (?") de transmission arriere 
sont constitues d'au moins d'une bielle (20) et d'un levier (21), 
la bielle (20),£tant associ^e m6caniquement d'une part au point 
de manoeuvre (22) du levier (21) et d.' autre part, au point 
d'action arriere (|3"b, 13*c) e*tant associe mdcaniquement a l'axe 
de rotation (25) des moyens (3") escamotables arriere, le point 
d'appui (23) etant solidaris6 au chassis (5) notamment par une 
liaison du type pivot.,. 

13. Etabli, selon l'une quelconque des revendications 1a 12, 
caract6ris£ en ce qu'il comporte des moyens (26) de rappel des 
moyens (3) escamotables en position inactive permettant notamment 
de decoller et de maintenir decol!6s du sol les moyens (3) 
escamotables lorsque l'Stabli (1) repose sur ses pieds_(6). 

14. Etabli selon l'une quelconque des revendications 1 a 13, 
caract6ris6 en ce que les moyens (9') de transmission avant sont 
associ£s au point d'action (13'b, 13 *c) avant des moyens (8) de 
commande par une liaison m6canique du type pivot dont l'axe (27) 
est sensiblement vertical lorsque les moyens (3) escamotables 
sont en position active totalement deploy 6e, et sont associ£s aux 
moyens (3*) escamotables avant par une liaison mecanique du type 
pivot dont l'axe (28) est orthogonal a l'axe (27), les deux axes 
(27, 28) etant non coplanaires, de sorte que les moyens (3 1 ) 
escamotables avant peuvent pr ndre deux positions dans 1 squelles 
leur axe de rotation (28) est paralldle k celui (25) des moyens 
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j • escamotables arriere, une position proche de la structure 
(2) et une position plus eloignee die la structure (2). 

15. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 14, 
caracterise en ce que les moyehfif (4) de manoeuvre sont agetices de 
facon que les mouvements des moyens (3' f 3") escamotables avant 
et arriere se font en sens inverse, pour que les eff ets de 
reaction qu'ils iiiduisent sur 1' etabli se contrarient lors des 
manoeuvres d'escamotage et de deploiement, et n'engendrent ainsi 
aucune translation horizontale intempestive de l 1 etabli (1). 

16. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 15, 
caracterise en ce qu'au moins un des leviers. (10a, 10b, 10c, 21) 
est double et' est constitue de deux bras de' leviers symetriques 
l'un de 1' autre par rapport au plan P vercial median et associes 
rigidement l'un a l'auVtre de facon inamovible par les points de 
manoeuvre (11a, 11b, 11c, 22) et/ou par les points d'appui (12a, 
12b, 12c, 23) et/ou par les points d'action (13a, 13b, 13c, 24) 
de ces leviers. 

17. Etabli selon I'une quelconque des revendications 1 a 16, 
caracterise en ce que le premier levier (10) de commande 
superieur est double selon la revendicatibh : 16 et en ce que la 
stricture (2) compotte deuX'rampes (15) de guidage des points 
d'appui (12a) du premier levier (10a), disposees en symetrie l'un 
de 1' autre par rapport au plan P. 
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